'I _ 



'r 



CM 
< 

Oi 
CO 
CM 

UO 



Q_ 
LU 



(19) 




Europaisches Patentamt 
European Patent Office 
Office europeen des brevets 







(12) 



(43) VerGffentlichungstag: 

05.06.1996 Patentblatt 1996/23 

(21) Anmeldenummer: 95250277.1 

(22) Anmeldetag: 16.11.1995 



(H) EP 0 715 289 A2 

EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG 

(51) lnt.Cl. 6 : G08G 1/0968 



(84) Benannte Vertragsstaaten: 


• Meis, Josef, Dipl.-Math. 


AT BE CH DE DK ES FR GB GR IE IT LI LU NL PT 


D-40479 Dusseldorf (DE) 


SE 


• van Hauten, Swen, Dipl.-lnform. 




D-40229 Dusseldorf (DE) 


(30) Prioritat: 28.11.1994 DE 4444391 


19.05.1995 DE 19519066 


(74) Vertreter: Presting, Hans-Joachim, Dipl.-lng. et al 


(71) Anmelder: MANNESMANN Aktiengesellschaft 


Meissner & Meissner 


Patentanwaltsburo 


D-40213 Dusseldorf (DE) 


Hohenzollerndamm 89 


(72) Erfinder: 


14199 Berlin (DE) 


• Schlottbom, Karlheinz, Dipl.-Math. 




D-40885 Ratingen (DE) 





StraOenkarte 



(54) Verfahren und System zur Zielfuhrung eines Fahrzeugs 

(57) Die Erfindung betrifft ein Verfahren und ein 
System zur Zielfuhrung eines Fahrzeugs, bei der minde- 
stens eine Fahrtroute. die von einer Startposition zu 
einer vorgegebenen Zielposition fuhrt, unter Berucksich- 
tigung aktueller und/oder prognostizierter Verkehrsda- 
ten ermittelt und das Fahrzeug durch eine rriitgefuhrte 
Zielfuhrungseinrichtung anhand einer mitgefuhrten digi- 
talisierten StraGenkarte entlang einer der Fahrtrouten 
zur Zielposition gefuhrt wird. Hierfiir wird erf indungsge- 
maB vorgeschlagen, da3 aus dem Fahrzeug Planungs- 
daten, die mindestens die Startposition und die 
Zielposition urrrfassen, an einen externen Verkehrsrech- 
ner ubertragen werden und der Verkehrsrechner unter 
vorgebbaren Randbedingungen und unter Berucksichti- 
gung der aktuellen und/oder prognostizierten Verkehrs- 
daten Fahrtroutendaten mindestens einer Fahrtroute 
ermittelt und an die Zielfuhrungseinrichtugn des Fahr- 
zeugs ubertragt. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren und ein System 
zur Zielfuhrung eines Fahrzeugs, bei dem mindestens 
eine Fahrtroute, die von einer Startposition zu einer vor- 
gegebenen Zielposition fuhrt. unter Berucksichtigung 
aktueller und/oder prognostizierter Verkehrsdaten ermit- 
telt und das Fahrzeug durch eine mitgefuhrte Zielfuh- 
rungseinrichtung anhand einer mitgefuhrten 
digitalisierten StraBenkarte entlang einer der Fahrtrou- 
ten zur Zielposition gefuhrt wird. 

Ein solches System zur Zielfuhrung eines Fahr- 
zeugs ist in dem Beitrag M lm Kreisverkehr dritte Aus- 
fahrt!" in der Zeitschrift "ADAC motorwelt", Heft 11,1 994, 
S.7ff. beschrieben. Bei der Zielfuhrung eines Fahrzeugs 
wird dabei zunachst die gewunschte Zielposition von 
Hand eingegeben und anschlieBend die aktuelle geo- 
graphische Position durch eine im Fahrzeug installierte 
Zielfuhrungseinrichtung mittels eines Satelliten-Naviga- 
tionssystems bestimmt Die Zielfuhrungseinrichtung 
bestimmt dann eine Fahrtroute anhand einer digitalen 
StraBenkarte. die auf einer mitgefuhrten CD-ROM 
gespeichert ist. Die CD-ROM enthait digital abgespei- 
chert geographische Daten der gesamten Bundesrepu- 
blik Deutschland: alle Autobahnen, Bundes-, Landes- 
und KreisstraBen, aile GroBstadte mit samtlichen 
befahrbaren StraBen und Piatzen, auBerdem rund 100 
000 kleinere Orte. Wahrend der Zielfuhrung vergleicht 
die Zielfuhrungseinrichtung laufend die aktuellen Positi- 
onsdaten mit den gespeicherten geographischen Daten 
auf der CD-ROM entlang der ermitteften Fahrtroute und 
erteilt dem Fahrer entsprechende Fahrhinweise durch 
eine Stimmeausden Lautsprechern. Zusatzlich zeigt ein 
Display zur Orientierung des Fahrers eine elektronische 
Landkarte, auf der sich ein Punkt • das Fahrzeug - lang- 
sam auf sein Ziel zubewegt. 

Nachteilig ist bei diesem System, daB nur diejenigen 
Verkehrsdaten berucksichtigt werden, die bei der Her- 
stellung der CD-ROM bekannt waren und mit den geo- 
graphischen Daten auf der CD-ROM abgespeichert 
worden sind. Die aktuellen und/oder prognostizierten 
Verkehrsdaten (z.B. Verkehrsdichten, Umleitungen) fur 
das Gebiet der digitalisierten Landkarte durch einen Ver- 
kehrsrechner an die Zielfuhrungseinrichtung zu ubermit- 
teln, ist bei diesem Zielfuhrungssystem nicht 
vorgesehen, da dazu eine sehr groBe Datenmenge in 
gewissen sich zyklisch wiederholenden Zeitabstanden 
zu jedem zielgefuhrten Fahrzeug zu ubertragen und im 
Fahrzeug abzuspeichern ware, was wiederum mit gro- 
Bem technischen Aufwand und entsprechenden Kosten 
verbunden ware. 

Es ist Aufgabe der vorliegenden Erfindung, ein Ver- 
fahren und ein System zur Zielfuhrung eines Fahrzeugs 
anzugeben, bei dem das Fahrzeug zum Ziel gefuhrt wird 
entlang einer gunstigen Fahrtroute, die von einer Start- 
position zu einer vorgegebenen Zielposition fuhrt, unter 
Berucksichtigung aktueller und/oder prognostizierter 
Verkehrsdaten und unter vorgebbaren Randbedingun- 
gen, beispielsweise die Fahrtzeit betreffend. 



Die Ldsung dieser Aufgabe hinsichtlich des Verfah- 
rens ist erfindungsgemaB gekennzeichnet durch die im 
Patentanspruch 1 angegebenen Merkmale. Durch die 
kennzeichnenden Merkmale der Unteranspruche 2 bis 

5 1 6 ist dieses Verfahren in vorteilhafter Weise weiter aus- 
gestaltbar. Ein System zur Durchfuhrung des erfin- 
dungsgemaBen Verfahrens weist die Merkmale des 
Patentanspruchs 17 auf; durch die kennzeichnenden 
Merkmale der Unteranspruche 18 bis 25 ist dieses 

w System in vorteilhafter Weise weiter ausgestaltbar. 

Die Erfindung sieht vor, daB aus dem Fahrzeug Pla- 
nungsdaten, die mindestens die Startposition und die 
Zielposition umfassen, an einen externen Verkehrsrech- 
ner ubertragen werden und der Verkehrsrechner unter 

75 vorgebbaren Randbedingungen und unter Berucksichti- 
gung der aktuellen und/oder prognostizierten Verkehrs- 
daten Fahrtroutendaten mindestens einer Fahrtroute 
ermittelt und an die Zielfuhrungseinrichtung des Fahr- 
zeugs ubertragt. Dabei sind die an den externen Ver- 

20 kehrsrechner ubertragenen Planungsdaten vorzugs- 
weise die aktuelle geographische Position und die Ziel- 
position des Fahrzeugs und/oder bereits im Fahrzeug 
ermittelte Fahrtrouten, aus denen der Verkehrsrechner 
mindestens eine gunstige Fahrtroute beispielsweise mit 

25 Hilfe eines Rechenalgorithmus ermittelt. 

Hierdurch wird erreicht, daB die sehr groBen Daten- 
mengen, namlich die aktuellen und/oder prognostizier- 
ten Verkehrsdaten des entsprechenden Verkehrsraums, 
nicht an das Fahrzeug ubertragen und als Grundlage fur 

30 eine optimale Routenplanung zwischengespeichert wer- 
den mussen. Trotzdem wird das Fahrzeug durch die mit- 
gefuhrte Zielfuhrungseinrichtung anhand der 
mitgefuhrten digitalisierten StraBenkarte entlang einer 
gunstigen Fahrtroute zur Zielposition gefuhrt, wobei die 

35 Fahrtroutenbestimmung oder -auswahl unter Beruck- 
sichtigung vorgebbarer Randbedingungen erfolgt. 

Umauf eine verfinderte Verkehrssituation z.B. durch 
einen Unfall schnell und wirksam reagieren zu kOnnen, 
wird mit der Erfindung vorgeschlagen, daB der Verkehrs- 

40 rechner bei Eintritt bestimmter Bedingungen, z.B. eines 
Staus auf einem Streckenabschnittder Fahrtroute, sofort 
mindestens eine aktualisierte Fahrtroute zusatzlich an 
das Fahrzeug ubertragt. ZweckmaBigerweise ubermit- 
telt das Fahrzeug dazu in gewissen zeitlichen Abstdnden 

45 seine aktuelle Position an den Verkehrsrechner. 

Eine noch grGBere Unabhangikeit der Zielfuhrungs- 
einrichtung im Fahrzeug vom Verkehrsrechner wird 
dadurch erreicht, daB die Anzahl der aus den Fahrtrou- 
tendaten vom Verkehrsrechner zu ermittelnden alterna- 

50 tiven Fahrtrouten vom Fahrzeug vorgegeben wird, d.h. 
daB das Fahrzeug mehrere Fahrtrouten zur setben Ziel- 
position vom Verkehrsrechner ermitteln oder auswahlen 

laBt. 

Der Einsatzbereich des Verfahrens laBt sich 
55 dadurch verbessern, daB der Verkehrsrechner die Fahrt- 
route in AbhSngigkeit von speziellen vom Fahrzeug vor- 
gebbaren Randbedingungen bestimmt, die an die 
konkreten Wunsche des Fahrzeugfuhrers dieses Fahr- 
zeugs zum Ausdruck bringen. So kann beispielsweise 
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eine zweite Zielposition an den Verkehrsrechner uber- 
. tragen, werden, damit der Verkehrsrechner eine Fahrt- 
route bestimmt, die einen Umweg uber die zweite 
Zielposrtion aufweist. 

ZweckmaBigerweise wird vorgeschlagen, daf3 der 
Verkehrsrechner mit der Fahrtroute eine im Bereich der 
-Fahrtroute aktualisierte StraBenkarte an das Fahrzeug 
ubertragt, so daG die Zielfuhrungseinrichtung im 
Bedarfsfall Fahrtroutenkorrekturen unter Berucksichti- 
gung der aktuellen und/oder prognostizierien Verkehrs- 
daten selbstandig vornehmen kann. Diese MGglichkeit 
wird noch dadurch verbessert, daB die StraBenkarte im 
aktualisierten Bereich zusammen mit aktuellen und/oder 
prognostizierten Verkehrsdaten fur diesen Bereich uber- 
tragen wird. Insbesondere umfassen die aktuellen 
und/oder prognostizierten Verkehrsdaten die mittlere 
Geschwindigkeit der Fahrzeuge auf den StraBenab- 
schnitten der Fahrtroute. 

Die vom Verkehrsrechner an das Fahrzeug zu uber- 
tragenden Fahrtrouten weisen eine besonders geringe 
Datenmenge auf, wenn die Fahrtrouten als Vektorzug in 
Form von aufeinanderfolgenden Wegpunkten Cibermit- 
telt werden. 

Es ist weiterhin zweckmaBig, als Randbedingung 
die Fahrzeit, die das Fahrzeug fur die gesamte Fahrt- 
route benotigt, zu verwenden. 

Um jedes Fahrzeug zu jedem beliebigen Zeitpunkt 
zu erreichen, wird mit der Erfindung vorgeschlagen, daB 
der Datenaustausch mit dem Verkehrsrechner uber ein 
Funktelefon erfolgt. 

Schaltungstechnisch besonders einfach laBt sich 
die Zielfuhrung im Fahrzeug durch einen Bordcomputer 
durchfuhren. 

Zur Erreichung einer stOrungsfreien Zielfuhrung 
wird weiter vorgeschlagen, daB der Verkehrsrechner mit 
einem Verkehrsleitsystem verbunden ist, das z.B. die 
Fahrtrouten der zielgefuhrten Fahrzeuge bei der Ver- 
kehrsleitung berucksichtigt 

Besonders einfach laBt sich die aktuelle geographi- 
sche Position durch ein Satellites Navigations- System 
im Fahrzeug ermitteln. 

Mit besonders geringem technischen Aufwand laBt 
sich die aktuelle geographische Position durch ein Funk- 
peilsystem ermitteln. 

Zur Durchfuhrung des Verfahrens zur Zielfuhrung 
eines Fahrzeugs wird ein System vorgeschlagen beste- 
hend aus einer fahrzeuginternen Zielfuhrungseinrich- 
tung mit einer Empfangseinheit fur drahtlos ubermittelte 
Informationen zur Erkennung der aktuellen geographi- 
schen Position, einer Recheneinheit zur Steuerung der 
Datenubertragungen, intern innerhalb des Fahrzeugs 
und extern zum Verkehrsrechner, einer Eingabeeinheit 
insbesondere zur Eingabe einer Zielposition und einer 
Ausgabeeinheit insbesondere zur Ausgabe von Wegfuh- 
rungsinformationen, und einem auBerhalb des Fahr- 
zeugs angeordneten Verkehrsrechner, der eine 
digitalisierte StraBenkarte mit den aktuellen und/oder 
prognostizierten Verkehrsdaten aufweist. Dabei ist die 
Zielfuhrungseinrichtung zusatzlich mit einer Sende- 



/Empfangseinrichtung ausgebildet und jederzeit uber die 
Sende- /Empfangseinrichtung drahtlos mit dem Ver- 
kehrsrechner datentechnisch verbindbar. 

Mit Vorteil wird vorgeschlagen, daB die Empfangs- 

s einheit f ur.drahtlos ubermittelte Informationen zur Erken- 
nung der aktuellen geographischen Position entweder 

ein Satelliten-Navigationssystem Oder alternativ dazu 

ein Funkpeilsystem ist. Beide ermOglichen eine Bestim- 
mung der aktuellen geographischen Position mit relativ 

w geringem Aufwand. Die Genauigkeit der Ortsbestim- 
mung laBt sich insbesondere beim Satelliten-Navigati- 
onssystem dadurch verbessern, daB die Empfangs- 
einheit zum Empfang von Korrektursignalen eingerichtet 
ist, mit denen die Genauigkeit der Positionserkennung 

is verbessert werden kann. 

Als besonders zweckmaBig hat es sich erwiesen, 
wenn die Ausgabe- und/oder Eingabeeinheit eine 
Spracheingabe- und/oder Sprachausgabeeinheit auf- 
weist. Dabei ist es zweckmaBig, wenn die Ausgabeein- 

20 heit auBerdem ein Display umfaBt und auf dem Display 
die aktuelle Position mit einer Umgebungskarte anzeig- 
bar ist. 

Eine besonders kompakte Ein- und Ausgabeeinheit 
ergibt sich, wenn die Ausgabeeinheit gleichzeitig als Ein- 

25 gabeeinheit ausgebildet ist, wobei die Eingabe insbe- 
sondere der Zielposition durch Markieren oder 
handschriftliche Eingabe auf dem Display erfolgt. 

Die Sende- /Empfangseinrichtung ist wegen des 
geringen zusatziichen Aufwandes vorzugsweise als 

30 Funktelefon ausgebildet. 

Anhand des in der einzigen Figur dargestellten 
Systems zur zur Zielfuhrung eines Fahrzeugs unter 
Berucksichtigung aktueller und/oder prognostizierter 
Verkehrsdaten wird die Erfindung nachfolgend naher 

35 eriautert 

Die Figur zeigt schematisch eine fahrzeuginterne 
Zielfuhrungseinrichtung, die eine Eingabeeinheit 1 ins- 
besondere zur Eingabe einer Zielposition mittels einer 
Tastatur umfaBt; die Eingabeeinheit 1 ist datentechnisch 

40 mit einer Recheneinheit (CPU) 2 verbunden. Weiter 
weist die Zielfuhrungseinrichtung eine Empfangseinheit 
fur drahtlos ubermittelte Informationen zur Erkennung 
der aktuellen geographischen Position auf, z.B. einen 
GPS-Empfanger 3 (Global Positioning System) fur die 

45 Satelliten-Navigation. Alternativ kann auch ein Funkpeil- 
system vorgesehen sein. Die aktuelle geographische 
Position des Fahrzeugs ist aus den empfangenen Zeit- 
signalen des GPS-Empf angers 3 bestimmbar, wobei der 
GPS-Empfanger 3 vorzugsweise zum Empfang von Kor- 

50 rektursignalen eingerichtet ist, mit denen die Genauig- 
keit der Positionserkennung verbessert werden kann. 
Zur Bestimmung der aktuellen geographischen Position 
des Fahrzeugs aus den empfangenen Zeitsignalen des 
GPS-Empfangers 3 ist auch der GPS-Empfanger 3 mit 

55 der Recheneinheit (CPU) 2 verbunden. Die Rechenein- 
heit (CPU) 2 hat auBerdem Zugriff auf eine digitalisierte 
StraBenkarte 4, die z.B. auf einer CD-ROM abgespei- 
chert ist. Die CD-ROM enthait das gesamte StraBennetz 
der Bundesrepublik Deutschland: alle Autobahnen, Bun- 
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des-, Landes- und KreisstraBen, alle GroBstadte mit 
$£mtlichen befahrbaren StraBen und Piatzen. Anhand 
der geographischen Daten auf der CD-ROM kann die 
Recheneinheit (CPU) 2 vOllig unabhangig von anderen 
fahrzeugexternen Systemen eine Oder mehrere Fahrt- 
routen ermitteln, die die aktuellegeographische Position 
des Fahrzeugs und die Zielposition miteinander verbin- 
det. Die Fahrhinweise (Wegfuhrungsinformationen) fur 
den Fahrer werden uber eine mit der Recheneinheit 
(CPU) 2 verbundene Ausgabeeinheit 5 ausgegeben. Die 
Ausgabeeinheit 5 umfaBt ein Display sowie eine Sprach- 
ausgabeeinrichtung. Bei Bedarf ist auf dem Display die 
aktuelle Position mit einer Umgebungskarte anzeigbar. 
In einer speziellen Ausfuhrungsform ist Ausgabeeinheit 
gleichzeitig als Eingabeeinheit ausgebildet ist. wobei die 
Eingabe insbesondere der Zielposition durch Markieren 
Oder handschriftliche Eingabe auf dem Display erfolgen 
kann. Zur Kommunikation mit externen Einrichtungen ist 
die Recheneinheit (CPU) 2 mit einer Sende- /Empfangs- 
einrichtung 6 versehen, welche zweckmaBig als Funkte- 
lefon ausgebildet ist. 

Uber die Sende- /Empfangseinrichtung 6 ist die Ziel- 
fuhrungseinrichtung des Fahrzeugs mit einem extern 
angeordneten Verkehrsrechner 7 datentechnisch ver- 
bindbar. Zum Datenaustausch mit den zielgefuhrten 
Fahrzeugen ist der Verkehrsrechner 7 mit einem Sen- 
der/Empfanger 8 verbunden. Die Fahrtroutenbestim- 
mung durch den Verkehrsrechner 7 auf Anforderung 
durch das Fahrzeug erfolgt anhand mindestens einer 
gespeicherten digitalisierten StraBenkarte 9, auf die der 
Verkehrsrechner 7 direkten Zugriff hat. Der Verkehrs- 
rechner 7 ist Bestandteil eines Verkehrslettsystems 10 
oder an dieses angeschlossen. Uber das Verkehrsleit- 
system 10 stehen dem Verkehrsrechner 7 die aktuellen 
und/oder prognostizierten Verkehrsdaten zur Verfugung. 
Es ist aber auch vorgesehen, daB der Verkehrsrechner 
7 nicht nur Zugriff auf die Verkehrsdaten des Verkehrs- 
leitsystems 10 hat, sondern daB die Routenplanung in 
direkter Abstimmung mit der Verkehrsleitung des Ver- 
kehrsleitsystems 10 erfolgt. 

Zur Zielfuhrung eines Fahrzeugs wird zunachst die 
Zielposition uber die Eingabeeinheit 1 vom Fahrer des 
Fahrzeugs eingegeben. Die Startposition ist die aktuelle 
geographische Position, die die Recheneinheit (CPU) 2 
durch Abfrage vom GPS-Empf&nger 3 erhait. Die Start- 
und die Zielposition werden anschlieBend mittels Funk- 
telefon (Sende- /Empfangseinrichtung 6) an den Ver- 
kehrsrechner 7 ubertragen. Soil mehrals eine Fahrtroute 
vom Verkehrsrechner 7 ermittelt werden, wird die Anzahl 
der zu ermittelnden alternativen Fahrtrouten vom Fahr- 
zeug vorgegeben; soil der Verkehrsrechner 7 die Fahrt- 
routen in Abhangigkeit von vom Fahrzeug vorgebbaren 
Optimierungsbedingungen bestimmen, werden die Opti- 
mierungsbedingungen ebenfalls ubermittelt. So ist es 
z.B. mOglich, daB die Fahrtrouten unabhangig von den 
Kosten wie Autobahngebuhren usw., allein unter dem 
Gesichtspunkt einer minimalen Fahrzeit, bestimmt wer- 
den sollen. Hat der Verkehrsrechner 7 die Aufgabe erhal- 
ten, nur eine einzige Fahrtroute zu ermitteln, so bestimmt 



der Verkehrsrechner 7 anhand der digitalisierten Stra- 
Benkarte 9 genau eine (mGglichst gunstige) Fahrtroute, 
die die aktuelle geographische Position mit der Zielposi- 
tion verbindet. Dabei werden die aktuellen und/oder pro- 

5 gnostizierten Verkehrsdaten berucksichtigt. Der 
Verkehrsrechner 7 ermittelt auf Basis der zur Verfugung 
— stehenden Verkehrsdaten von den mdglichen Fahrtrou- 
ten beispielsweisedie mit der kurzesten Fahrzeit, die das 
Fahrzeug fur die gesamte Fahrtroute benCtigt, indem er 

w die mittlere Geschwindigkeit der Fahrzeuge auf den ein- 
zelnen StraBenabschnitten der Fahrtrouten berucksich- 
tigt. AnschlieBend wird die vollstandige Fahrtroute an 
das Fahrzeug ubertragen. Zusatzlich zur ermittelten 
Fahrtroute kann es auch vorgesehen sein, daB der Ver- 

15 kehrsrechner mit der Fahrtroute eine im Bereich der 
Fahrtroute aktualisierte StraBenkarte an das Fahrzeug 
ubertragt. Die zu ubertragende Datenmenge ist in einem 
solchen Fall sehr gering, da nur ein kleiner Ausschnit der 
gesamten StraBenkarte 9 an das Fahrzeug zu ubertra- 

20 gen ist. Auch ist es alternativ mGglich, daB die StraBen- 
karte im aktualisierten Bereich zusammen mit aktuellen 
und/oder prognostizierten Verkehrsdaten ubertragen 
wird. ZweckmaBigerweise wird die Fahrtroute als Vek- 
torzug in Form von aufeinanderfolgenden Wegpunkten 

25 vom Verkehrsrechner an das Fahrzeug ubermittelt; 
dadurch verringert sich einerseits die zu ubertragende 
Datenmenge, andererseits vereinfacht der Vektorzug die 
Zielfuhrung des Fahrzeugs. Die Datenubertragung an 
das zielgefuhrte Fahrzeug erfolgt mittels eines Funkte- 

30 lefons (Sender/Empf anger 8). 

Die vollstandige Fahrtroute wird von der Sende- 
/Empfangseinrichtung 6 empfangen; anhand der digita- 
lisierten StraBenkarte 4 erfolgt anschlieBend die Zielfuh- 
rung des Fahrzeugs durch die im Fahrzeug install ierte 

35 Zielfuhrungseinrichtung. Dazu erhait der Fahrer in 
Abhangigkeit von der aktuellen Position des Fahrzeugs 
die entsprechenden Fahrhinweise uber Lautsprecher 
mitgeteilt. Zusatzlich werden auf dem Display die Fahr- 
hinweise der Ausgabeeinheit 5 optisch angezeigt. Wel- 

40 ches die nachste Richtungsanderung ist, ermittelt die 
Zielfuhrungseinrichtung durch Vergleich der aktuellen 
Position mit der Fahrtroute anhand der digitalisierten 
StraBenkarte 4. Die Zielfuhrung erfolgt im Fahrzeug 
durch einen Bordcomputer (Recheneinheit 2), der auch 

45 den Datenaustausch mit dem Verkehrsrechner 7 steu- 
ert. 

Kommt es auf der Fahrtroute z.B. zu einem Unfall, 
kann also die Fahrtroute nur noch mit sehr geringer Fahr- 
geschwindigkeit passiert werden, wird von dem Ver- 

50 kehrsrechner 7 selbstandig Oder auf Anforderung eine 
aktualisierte Fahrtroute ermittelt und an das Fahrzeug 
ubertragen. Das zielgefuhrte Fahrzeug verfugt also 
immer uber die optimale Fahrtroute. Abweichungen von 
der vorgegebenen Fahrtroute sind jederzeit korrigierbar, 

55 da das Fahrzeug uber eine autonome Zielfuhrungsein- 
richtung verfugt. Somit ist es also auch mdglich, den Fah- 
rer des Fahrzeugs zur Fahrtroute zuruckzufuhren, wenn 
dieser sich trotz der Fahrhinweise verfahren hat oder 
wenn eine Verkehrsstdrung vorliegt, die dem Verkehrs- 
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rechner 7 nicht bekannt war. In letzterem Falle ist die 
Zielfuhrungseinrichtung auch von sich aus in der Lage, 
die Verkehrsstdrung zu umfahren. 

In einer zweiten Ausfuhrungsform bestimmt die 
Recheneinheit (CPU) 2 anhand der digitalisierten Stra- 5 
Benkarte 4 nach Eingabe der Zielposition mehrere alter- 
native Fahrtrouten, die an den externen Verkehrsrechner 
ubertragen werden. Der Verkehrsrechner 7 wahlt dann 
unter Berucksichtigung der aktuellen und/oder progno- 
stizierten Verkehrsdaten aus den ubermittelten Fahrt- 10 
routen diejenige aus, die unter Berucksichtigung der 
aktuellen Verkehrslage den Standardbedingungen Oder 
den vorgegebenen Bedingungen am besten entspricht, 
und ubermittelt das Ergebnis an das zielgefuhrte Fahr- 
zeug. Im Einzelfall ist es auch mGglich, daB nur eine ein- 15 
zige Fahrtroute an den Verkehrsrechner 7 ubermittelt 
wird und daft dieser beispielsweise die Gesamtfahrzeit 
unter Berucksichtigung der aktuellen und/oder progno- 
stizierten Verkehrsdaten bestimmt. 

In einer dritten Ausfuhrungsform ist es vorgesehen, 20 
daB alle Fahrzeuge einer organisatorischen Einheit, z.B. 
eines Taxiunternehmens, ihre Fahrtrouten vom Ver- 
kehrsrechner 7 unter Berucksichtigung der aktuellen 
und/oder prognostizierten Verkehrsdaten ermittelt 
bekommen, wobei zusatzlich organisatorische Anforde- 25 
rungen z.B. des Taxiunternehmens berucksichtigt wer- 
den. Die organisatorischen Anforderungen kdnnten z.B. 
darin bestehen, daB die Fahrtrouten der einzelnen Fahr- 
zeuge mdglichst gleichmaBig uber die Stadt verteilt sein 
sol I en usw. 30 

BEZUGSZEICHENLISTE 

Eingabeeinheit 1 

Recheneinheit (CPU) 2 35 
GPS-Empfanger 3 
digitalisierte StraBenkarte 4 
Ausgabeeinheit 5 
Sende- /Empfangseinrichtung 6 

Verkehrsrechner 7 40 
Sender/Empfanger 8 
digitalisierten StraBenkarte 9 
Verkehrsleitsystems 1 0 

Pat entansp ruche 45 

1 . Verfahren zur Zielfuhrung eines Fahrzeugs, bei dem 
mindestens eine Fahrtroute, die von einer Startpo- 
sition zu einer vorgegebenen Zielposition fuhrt. 
unter Berucksichtigung aktueller und/oder progno- so 
stizierter Verkehrsdaten ermittelt und das Fahrzeug 
durch eine mitgefuhrte Zielfuhrungseinrichtung 
anhand einer mitgefuhrten digitalisierten StraBen- 
karte entlang einer der Fahrtrouten zur Zielposition 
gefuhrt wird, 55 
dadurch gekennzeichnet, 

daB aus dem Fahrzeug Planungsdaten, die minde- 
stens die Startposition und die Zielposition umfas- 
sen, an einen externen Verkehrsrechner ubertragen 



werden und der Verkehrsrechner unter vorgebbaren 
Randbedingungen und unter Berucksichtigung der 
aktuellen und/oder prognostizierten Verkehrsdaten 
Fahrtroutendaten mindestens einer Fahrtroute 
ermittelt und an die Zielfuhrungseinrichtung des 
Fahrzeugs ubertragt 

2. Verfahren nach Anspruch 1 , 
dadurch gekennzeichnet, 

daB die an den externen Verkehrsrechner ubertra- 
genen Planungsdaten als Startposition die aktuelle 
geographische Position umfassen. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 Oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, 

daB die an den externen Verkehrsrechner ubertra- 
genen Planungsdaten im Fahrzeug ermittelte Fahrt- 
routen sind. 

4. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, 

daB die Anzahl der vom Verkehrsrechner zu ermit- 
telnden alternativen gunstigen Fahrtrouten vom 
Fahrzeug vorgegeben wird. 

5. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, 

daB der Verkehrsrechner bei Eintritt bestimmter 
Bedingungen mindestens eine aktualisierte gun- 
stige Fahrtroute ermittelt und an das Fahrzeug uber- 
tragt. 

6. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 5, 
dadurch gekennzeichnet, 

daB der Verkehrsrechner die Fahrtrouten in Abhan- 
gigkeit von vom Fahrzeug vorgebbaren Randbedin- 
gungen bestimmt. 

7. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet, 

daB der Verkehrsrechner mit den Fahrtrouten 
jeweils eine im Bereich der Fahrtrouten aktualisierte 
StraBenkarte an das Fahrzeug ubertragt. 

8. Verfahren nach Anspruch 7, 
dadurch gekennzeichnet, 

daB die StraBenkarte im aktualisierten Bereich 
zusammen mit aktuellen und/oder prognostizierten 
Verkehrsdaten ubertragen wird. 

9. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 8, 
dadurch gekennzeichnet, 

daB die aktuellen und/oder prognostizierten Ver- 
kehrsdaten die mittlere Geschwindigkeit der Fahr- 
zeuge auf den StraBenabschnitten der Fahrtroute 
umfassen. 

10. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 9, 
dadurch gekennzeichnet, 
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daB die Fahrtroute als Vektorzug in Form von auf- 
einanderfolgenden Wegpunkten vom Verkehrsrech- 
ner an das Fahrzeug ubermittelt wird. 

11. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 10, 
dadurch gekennzeichnet, 

daB die vorgebbare Randbedingung die kfeinste 
Fahrzeit ist, die das Fahrzeug fur die gesamte Fahrt- 
route benOtigt. 

12. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 11 
dadurch gekennzeichnet, 

da B der Datenaustausch mit dem Verkehrsrechner 
uber ein Funktelefon erfolgt. 

13. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 12, 
dadurch gekennzeichnet, 

da B die Zielfuhrung im Fahrzeug durch einen Bord- 
computer durchgefuhrt wird. 

14. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 13, 
dadurch gekennzeichnet, 

daf3 der Verkehrsrechner mit einem Verkehrsleitsy- 
stem verbunden ist. 

15. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 14. 
dadurch gekennzeichnet, 

daB die aktuelle geographischen Position durch ein 
Sateiliten- Navigations-System im Fahrzeug ermit- 
telt wird. 

16. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 15, 
dadurch gekennzeichnet, 

daB die aktuelle geographische Position durch ein 
Funkpeilsystem ermitteft wird. 

17. System zur Zielfuhrung eines Fahrzeugs, beste- 
hend aus einer fahrzeuginternen Zielfuhrungsein- 
richtung mit 

einer Empfangseinheit (3) fur drahtlos ubermit- 

telte Informationen zur Erkennung der aktuellen 

geographischen Position, 

einer Recheneinheit (CPU) (2) zur Steuerung 

der internen und exterhen Datenubertragun- 

gen, 

einer Eingabeeinheit (1) insbesondere zur Ein- 

gabe einer Ziel position und 

einer Ausgabeeinheit (5) insbesondere zur Aus- 

gabe von Wegfuhrungsinformationen, 

und einem auBerhalb des Fahrzeugs angeord- 

neten Verkehrsrechner (7), der eine digitali- 

sierte StraBenkarte (9) mit den aktuellen 

und/oder prognostizierten Verkehrsdaten auf- 

weist, 

wobei die Zielfuhrungseinrichtung zus&tzlich 
mit einer Sende/Empfangseinrichtung (6) aus* 
gebildet und jederzeit uber die Sende-/Emp- 
fangseinrichtung (6) drahtlos mit dem 



Verkehrsrechner (7) datentechnisch verbindbar 
ist. 

18. System nach Anspruch 1 7, 
5 dadurch gekennzeichnet, 

daB die Empfangseinheit (3) fur drahtlos ubermit- 
telte Informationen zur Erkennung der aktuellen 
geographischen Position ein Funkpeilsystem ist. 

jo 19. System nach einem der Anspruche 17 oder 18, 
dadurch gekennzeichnet, 

daB die Empfangseinheit (3) fur drahtlos ubermit- 
telte Informationen zur Erkennung der aktuellen 
geographischen Position ein Satelliten-Navigations- 
15 system ist. 

20. System nach Anspruch 1 9, 
dadurch gekennzeichnet, 

daB die Empfangseinheit (3) zum Empfang von Kor- 
20 rektursignalen eingerichtet ist, mit denen die 
Genauigkeit der Positionserkennung verbessert 
werden kann. 

21. System nach einem der Anspruche 17 bis 20, 
25 dadurch gekennzeichnet, 

daB die Ausgabe- (5) und/oder Eingabeeinheit (1) 
eine Spracheingabe- und/oder Sprachausgabeein- 
heit aufweist. 

30 22. System nach einem der Anspruche 17 bis 21, 
dadurch gekennzeichnet, 
daB die Ausgabeeinheit (5) ein Display aufweist. 

23. System nach Anspruch 22. 
35 dadurch gekennzeichnet, 

daB auf dem Display (5) die aktuelle Position mit 
einer Umgebungskarte anzeigbar ist. 

24. System nach einem der Anspruche 18 bis 23, 
40 dadurch gekennzeichnet, 

daB die Ausgabeeinheit (5) gleichzeitig als Eingabe- 
einheit (1) ausgebildet ist, wobei die Eingabe insbe- 
sondere der Zielposition durch Markieren Oder 
handschriftliche Eingabe auf dem Display (5) erfol- 
45 gen kann. 

25. System nach einem der Anspruche 18 bis 24, 
dadurch gekennzeichnet, 

daB die Sende- /Empfangseinrichtung (6) als Funk- 
50 telefon ausgebildet ist. 
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(54) Verfahren und System zur Zielfuhrung eines Fahrzeugs 

(57) Die Erfindung betrifft ein Verfahren und ein 
System zur Zielfuhrung eines Fahrzeugs, bei der min- 
destens eine Fahrtroute, die von einer Startposition zu 
einer vorgegebenen Zielposition fuhrt, unter Beruck- 
sichtigung aktueller und/oder prognostizierter Verkehrs- 
daten ermittelt und das Fahrzeug durch eine 
mitgefuhrte Zielfuhrungseinrichtung anhand einer mit- 
gefuhrten digitalisierten StraBenkarte entlang einer der 
Fahrtrouten zur Zielposition gefuhrt wird. Hierfur wird 
erfindungsgemaB vorgeschlagen, da3 aus dem Fahr- 
zeug Planungsdaten, die mindestens die Startposition 
und die Zielposition umfassen, an einen externen Ver- 
kehrsrechner ubertragen werden und der Verkehrsrech- 
ner unter vorgebbaren Randbedingungen und unter 
Berucksichtigung der akluellen und/oder prognostizier- 
ten Verkehrsdaten Fahrtroutendaten mindestens einer 
Fahrtroute ermittelt und an die Zielfuhrungseinrichtugn 
des Fahrzeugs ubertrfigt. 
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